A.R. Drone




ent I' AR Drone arrive-t il

se stabiliser lorsqu’il est en
sustentation dans les airs ?
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Chaine d’information

Chaine d’énergie

Batteries lithium Variateurs Moteurs Hélices
Polymeére 3S1P brushless

11.1V
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Forces appliqueées sur le
drone stationnaire :

Fr
Resultante de |la traction des hélices
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Forces appliquées sur le
drone en translation :

Fr
Resultante de la traction des hélices

Translation



Stabilite du lacet (Rz) :
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Les capteurs embarques :

« 1 gyrometre 2 axes (Rx ; Ry)

. 1 gyrometre de précision 1 axe (Rz)

« 1 accelérometre 3 axes (Tx ; Ty ; Tz)

. 2 télémetres ultrason (Tz)

« 1 capteur de pression (Tz)

« 1 magnétometre (Tx; Ty ; Tz ; Rx; Ry ; Rz)
« 1 caméra verticale (Tx ; Ty ; Tz ; Rz)
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Les téelemetres ultrason




Le capteur de pression
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Le magnetometre
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La camera verticale

Parrot
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La fiabilitée et les limites de
la centrale inertielle :

Réponse attendue idéale
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Etude approfondie du
telemetre a ultrasons

Vitesse de propagation du son dans
Pair (20°C): = 340m.s""

Application:

Emetteur-récepteur a 1m du sol

(1/340)*2 = 6.102 sec <~ différence
émission-réception

Exemple: t=1,5.102s > d = (t/2)*v =
2,55m de hauteur.



Les moteurs :

« 15W par moteur

« 28000 rpm en
stationnaire
(capable de 10350 & |
41400 rpm)

o Tension admise
10V-13V

o Courant max admis
10A




Les hélices :

Forme optimisée par
Parrot, adaptées au
moteur (aucune
information dévoilée). .

3300 rpm en
stationnaire ce qui
correspond a un
rapport de réduction

de 1/8,5. (8 dents/68)




Calculateur embarque :

o« Processeur ARM9 :
32 BITS a 468 MHZ

« RAM Mobile DDR
128 Mo a 200MHZ




La batterie :

+ LiPo 3S1P
« 1000mAh
+ 10C FIR. Do

A POLYMER BATTERY

» 1009 (soit 25% de la
masse totale du
drone)




Le pilotage :

Retour vidéo de la
camera frontale sur
I'IPad

Pilotage possible par
Inclinometre intégré a
tablette
Joystick virtuel

Transmission par
2.4gHz
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Conclusion pt.1

Comment I' AR Drone arrive-t il a se stabiliser
lorsqu’il est en sustentation dans les airs ?

Grace :
- aux capteurs

- au calculateur embarqué (algorithme de stabilisation Iéger
et efficace) qui traite les informations collectées par les
capteurs

- aux moteurs (rotation hélices) commandés par le
calculateur
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